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PERANCANGAN ROBOT FORKLIFT DINAMIS  






Dosen Pembimbing1 : Basuki Rahmat, S.Si, MT 




Pada saat ini otomatisasi di setiap aspek kehidupan, seperti robot yang 
nantinya akan menggantikan tenaga kerja manusia, oleh karna itu penulis 
membuat prototype robot forklift dinamis, dengan tujuan nantinya robot yang 
dibuat dapat menggantikan forklift konvensional yang ada saat ini. 
Prototype ini dirancang untuk memindahkan benda dari suatu tempat ke 
tempat yang lainnya, menggunakan sensor ultrasonik sebagai pendeteksi benda, 
dan menggunakan motor DC sebagai penggerak roda dan lengan pengangkut dan 
Mikrokontroler ATMEL 89S51. 
Dengan adanya tugas akhir ini, diharapkan adanya kemajuan. Yaitu 
memicu mahasiswa lainnya untuk membuat robot forklift dinamis yang lebih dari 
yang penulis buat. 
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1.1 Latar Belakang 
 
Dalam era modern saat ini perkembangan teknologi kian pesat sehingga 
memberikan tuntutan kepada manusia untuk berusaha lebih maju dapat mengikuti 
perkembangan yang sedang berlangsung selaras dengan berbagai kebutuhan 
manusia itu sendiri. Tidak menutup kemungkinan dibidang industri yang 
membutuhkan modernisasi, dimana pengoptimalan tenaga kerja menjadi tuntutan 
agar hasil kerja yang dicapai dapat di tingkatkan. 
Contohnya optimalisasi tenaga kerja yang mengoprasikan alat-alat berat 
seperti forklift, dan semakin banyaknya perindustrian-perindustrian yang 
menginginkan pengoptimalisasian dalam segi alat berat atau forklift khususnya, 
maka dengan ini kami mencoba membuat rancang miniature “Robor Forklift 
Dinamis”,  dengan harapan pada tahap selajutnya atau tahap robot sesungguhnya 
dapat menggantikan robot forklift yang ada sekarang. 
Peneliti pendahulu : Jadid Achmadi, 2010 “Perancangan Robot Forklift 
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1.2 Rumusan Masalah 
Berdasar pada latar belakang pembuatan miniature robot forklift dinamis, 
dapat dibuat rumusan masalah  sebagai berikut: 
a. Bagaimana membuat miniature robot forklift yang dapat 
dikembangkan, sehingga nantinya robot forklift yang sesungguhnya 
dapat digunakan oleh masyarakat.  
b. Bagaimana membuat lengan penjepit pada forklift dapat mengangkat 
barang. 
c. Bagaimana membuat system yang sesuai dengan hardware dan mikro 
yang digunakan. Dalam perancangan ini mikrokontroler yang 
digunakan ATMEL 89S51 dan bahasa yang digunakan adalah bahasa 
assembly. 
 
1.3 Batasan Masalah 
Agar perancangan yang dibahas dalam tugas akhir tidak terlalu luas 
menyimpang dari topik yang telah ditentukan, maka penulis perlu membatasi 
permasalahan sebagai berikut: 
a. Bahasa Pemrograman yang digunakan adalah bahasa Assembly. 
b. Posisi awal, koordinat ambil barang dan koordinat taruh barang telah 
ditentukan terlebih dahulu. 
c. Pergerakan robot kekiri dan kekanan terbatas pada 900. 
d. Robot hanya dapat mendeteksi benda yang berada tepat didepan sensor 
ultrasonic. 
Hak Cipta © milik UPN "Veteran" Jatim :
Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber.
3 
 
e. Berat maksimal dari beban yang dapat diangkut oleh robot 50g. 
f. Letak Koordinat awal (0,0) berada di pojok kiri bawah. 
 
1.4 Tujuan  
Tujuan pembuatan robot forklift ini adalah : 
a. Merancang robot berbasis mikrokontoler ATMEL 89S51 yang dapat 
memindahkan barang dari posisi awal ke posisi tujuan. 
b. Robot berjalan sesuai harapan yang diinginkan dan berhasil 
memindahkan barang. 
c. Pembuatan robot yang dapat dikembangkan ketahap-tahap selanjutnya 
atau lebih sempurna. 
 
1.5 Manfaat 
Adapun manfaat dari pembuatan robot forklift ini yaitu: 
a. Pengomtimalisasian tenaga yang digunakan untuk pengoprasian alat 
berat atau forklift khususnya. 
b. Dapat meminimalisasi biaya operasional dibandingkan menggunakan 
forklift konvensional. 
 
1.6 Metodologi Perancangan 
Metodologi perancangan yang digunakan adalah sebagai berikut: 
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a. Studi Literatur dan Diskusi. 
Pada tahap pertama perancangan ini penulis akan mempelajari 
literature yang berhubungan dengan perancangan robot forklift. 
Mikrokontroler ATMEL 89S51 dan komponen pendukung yang 
digunakan. Penulis juga bediskusi dengan dosen dan teman untuk 
memperkaya wawasan penulis mengenai perancangan robot forklift.  
 
b. Perancangan perangkat keras. 
Rangkaian yang akan dirancang meliputi rangkaian minimum 
mikrokontroler, rangkaian pengendali sensor dan rangkaian pengendali 
motor.  
c. Perancangan perangkat lunak.  
Setelah semua perangkat keras dan perangkat lunak selesai maka akan 
dilakukan perancangan perangkat lunak yang terdiri dari diagram alir 
dan listing program. 
d. Pengujian robot. 
Pengujian perangkat keras dan perangkat lunak selesai dibuat, maka 
tahap berikutnya adalah pengujian robot. Jika hasil pengujian tidak 
sesuai dengan yang diharapkan, akan dilakukan perbaikan. 
 
1.7 Sistemtika Penulisan 
Untuk mempermudah penulisan tugas akhir ini, dapat dibuat suatu 
sistematika penulisan yang terdiri atas: 
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BAB I  PENDAHULUAN 
Pada bab ini diuraikan secara ringkas pembahasan tentang 
latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan 
dan manfaat, metodologi perancangan dan sistematika 
penulisan. 
BAB II TINJAUAN PUSTAKA 
Pada bab ini membahas dasar-dasar teori dari 
mikrokontroler ATMEL 89S51 dan komponen-komponen 
pendukung lainnya. 
BAB III PERANCANGAN ROBOT 
Pada bab ini membahas tentang perancangan perangkat 
keras dan perancangan perangkat lunak prototype robot 
forklift. 
BAB IV IMPLEMENTASI DAN PERANCANGAN 
Pada bab ini membahas mengenai implementasi 
perancangan perangkat keras maupun perangkat lunak yang 
telah dirancang. 
BAB V PENGUJIAN DAN ANALISA ROBOT 
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Pada bab ini membahas tentang pengujian driver motor, 
sensor, pengujian prototype robot dan analisa prototype 
robot. 
BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN 
Pada bab ini membahas tentang kesimpulan dan saran yang 
bermanfaat bagi perbaikan dan pengembangan prototype 
robot forklift. 
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